











































































































































































1) Full demonstration + gaze条件:ロボットがとなりにいるパートナー(ヒト)の顔を
見る一物体を受け取る一行為を完遂する一再びパートナーの顔を見る
2) Full demonstration + no gaze条件:ロボットはまっすぐ前を向いたまま物体を受け取
り、行為を完遂する
3) Failed attempt + gaze条件:ロボットがとなりにいるパートナー(ヒト)の顔を見る
一物体を受け取る一行為を完遂しようとするが失敗する一再びパートナーの顔を見る
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1) Full demonstration + gaze 2.2 
2) Full demonstration + no gaze 1.6 
3) Failed a恥 mpt+ gaze 2.1 














New Action Te8t Old Action 
図3 辻・板倉(2003)の使用した刺激の例
L.J 




図4 使用した刺激の一例 (上段:Full Demo + no-gaze条件、下段:Full Demo + gaze 
条件 ATR知能ロボティクス研究所提供
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